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肘関節運動を力源とした前腕能動義手
制御システムの開発 （第１報）







































継手で行う． 肘関節伸展で５指が同時に開き， 届 開く．
曲で閉じる．
ＨｅｒｍａｎｎＨａｒｔｅｌの義手 （図ＩＤ）：母指は肘関 ３． モデル義手による肘システムの検討
節後面にある弓形金具のゴムによって， 肘関節伸 ３－１ モデル義手 （図２）
展で開き， 屈曲で閉じる． モデル義手はＶａｎＰｅｅｔｅｒｓｅｎの義手を参考に










































































































肘継手屈曲１１０ １２５間 ケー 状 六 ・






















































ノぐシフィ ック サ プライ， １９８６
５）武智秀夫ほか：義手の歴史， 児玉俊夫 （監）
義手， 初版，６－１４， 医学書院，１９７２
６）中島咲哉：義手（電動義手を含む），義肢装具
のチェックポイント， 第７版，１０４－１０９， 医学書
院，２００７
７） 鈴木祥生：能動義手コントロールケーブルシ
ステムの標準化研究， 日本義肢装具研究会々
報，２４：６５‐７６，１９８３
８） 高橋良作ほか：訓練用前腕能動義手の試作，
日本義肢装具研究会々報，４：３７－３８，１９７４
９） 引地雄一ほか：体験用前腕能動義手の製作，
ＰＯアカデミージャーナル，１６（Ｓｕｐｐｌ）：１９２－１９３，
２００８
‐２２０－
